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La prlsente invention concerae us materiel de stabilisa- 
tion dynamique du rachis par voie posterieure. 

II exists sup le marehe une multitude de systeaes stabl- 
lisafceura du rachis par voie posterieure dont la technique est 
5 basee. sur. le systejne de vissage pediculaire , associe" de plaques 
rigides ou de ligaments artifleiels necessitant une ehirurgle 
iourde . 

Aussi un des bats de la p -risen te invention est-il da four- 
nir un dispositif taeoanique pereettant d'eviter le positionne- 
10 ment.d'un sys tease rigide de stabilisation du rachis par voie 
posterieure. 

Le systeme suivant 1' invention per met dans le cas de defi- 
cieace : discale, des ligaments inter et sous epiaeux de com- 
penser cette deficience par 1 ' ad jcnction d'un systems dynatni- 
15 que souple et seai rigide. 

Les essais en laboratoire ont perrtsts de ajontrer qu'un tsl 
systesie dynajnique moate sur une piece anatomique (eelle-ci 
etaat places dans un contexts identique a celui du rachis no- 
testament hussain) peraiet de pailier aux deficisuees discale© et 
SO musculo ligasisntaires qui entraxnent douleurs et instabilite. 

Un autre but de 1' invention est de fournir un dispositif 
ds ce type qui est de pose aisea. 

Ces huts, ainsi que d'autres qui apparaltront par la suite 
soat atteints par un dispositif de stabilisation dynamique du 
2S rachis n-otassment huaaln par voie posterieure comprenaat d T une 
part, un systeme taeoanique qui s' applique de part et d ' autre 
de la partie basse et haute des epineuses. (5 'autre part d'un 
systesie dynamique souple et elastique relis" au systeme mecani- 
qise y que nous nomsserons amor tisseur . 
30 1} PARTIE MittQMXQsJS BGSS0-LOMBA JflE 

La figure 1 represents ie systeme atecanique en contact 
avec le rebord bas de i'epineuse. Les parties (2) et (3) sonfc 
en contact avec las bonds lateraux de I'epineuse. La partie 
(%) est en contact avec le baa de 1 'epiaeuse . I,' epiaeuse est 
35 done apres position du systeme meeanique ( 1 ) totalement soli- 
daire ds ee dit systeme. 
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Les parties (2) et <3) ferment un angle reeiprcque sur Iss 
faces internes du sys teste mecanique pour un meilleur posltion- 
nenent at contact avec .les faces lateralss de 1'epineus*. 

A 1'exfcremlfee distal e du sysfceme mecanique est positionne 
5 un petit eylindre ou teton (5) de forme conique inverses per- 
aettant de fixer I < amor tisseur Sdupla ou semi-rigide (9), de 
tallies dif f erentes . La fortes co'aique du teton ($5 solidarise 
fcotaiement 1 ' atacr tisseur au systame mecanique,. 

La figure 2 represente le systeme mecanique en contact 
10 avec le rebord haut de i'epineuse de la vertebra inferieure. 

Las parties {63 et (?) forrasnt un angle reciproque par 
rapport a 1 1 axe .horizontal du systems mecanique ce qui permet 
apres positionnement du systems mecanique bas una parfaite 
jonction en regard de 1'anatonle vertebrale. 
15 Un ligament synthetique de renfort passe par I'axe de 

i'aiBOrtlsseur qui a pour but apres pose de celui ci, de prati- 
quer un lacage . inter epineux ce qui augtctente le maintien et 
la stabllite de X ! ensemble du systems, 

£5 PARS IE &NATOMIQIJE LOMBO-SaCHEE 
20 La figure 4 represente le systems mecanique suivant i ' in- 

vention qui se localise au niveau saere. 

Sur la partis proxlmale est positionne un fceton (12) per- 
raettant de recevoir 1 ' amcrtisseur souple ou semi-rigide de la 
mime maniere que decrlt en regard du descriptif effectue par 
25 la figure 1. 

Les parties (9) et (10) sent profilles en forme d'helices 
applati.es pour s ! adapter a la morphciogie du sacrum, 

Les trous (14) sont disposes dans i'axe de cftaque heliee 
leurs formes permettent lorsque la vis est en place s une angu- 
30 lation d ! environ 30 s . 

Ces deux helices sont jointives en forraant un arc de cir- 
cle { 13) qui sera en contact de 1'epiaeuse de la premiere ver- 
tebra sacrae. 
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REVEND ICATIONS 



1/ Dispositif de stabilisation dynamique du rachls notamment 
humain par voie posterieure comprenant d'une part, an jnoins 
<2sux systeraes jaecaniques, et d' autre part,un amortissetxr 
cooper ant avec les deux systames mecaniqi ec Ca ; 
5 la fait que chaque systeme raecanique est profile de facon 

a s ' adapter parfsi tsment a 1 ' anatomie du rachis icmbaire 
ou sac re. 

2/ Dispositif salon la revendication 1 caracterise par Is fait 
qua las parties en contact avec les records bas~de 1'epineusa 

10 2 et 3 d ! un das systemes mecaniques form-ant un angle 

reoiproque sur les faces internes du systems, d' autre part 
possed© a sent axtreroite distale un teton (5) da forme 
conique inverse. 
3/ Dispositif scion la revendication 2 caracterise par le fait 

15 que les parties en contact avec les reborts bas da I'epineusa 
2 et 3 d'un des systemes mecaniques font un ensemblo{l) 
munit a son ©xtramite distale d'un teton conique inverse 
permettant de solidariser 1 ' aiaortisseur {9} a i* ensemble 
(I) 

20 4/ Dispositif caracterise par le fait que chaque helica £9} 
at (10) sont inunies de receptacles pour vis passant par 
l'axe XX 1 de chaque helice (9) et (10 5 que ces receptacles 
presentent one inciinaison de 30 degres par rapport a la 
perpendicuiaire de 1'axe de la vis XX F . 

25 5/ Dispositif seion I'une des gueiconques revendications 1 4 
caracterise du fait que 1 ! amortisseur (9) est ds taille 
multiple. 
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